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© Greifer 

Bei einem Greifer, insbesondere fur Handhabungsgerate, 
der um eine Rotationsachse drehbar ist, mit einem Stellan- 
trieb (2), der eine Platte (4) relativ zu dem Stellantrieb (2) par- 
allel in unterschiedliche Positionen verschiebt, wobei an der 
Platte (4) und an dem Stellantrieb (2) an gegenuberliegenden 
Anlenkstellen (15) jeweils die Enden mindestens eines ein 
Scherengelenk (7) biidenden gleichschenkligen Lenkerpaa- 
res (11, 12) angelenkt sind, deren andere Enden an einer 
Greifbacke (8) derart angelenkt sind, daS ein Gelenk (17) 
langsverschiebbar ist, ist vorgesehen, da& die erste Platte 
aus einer Kupplungsplatte (4) mit mehreren Anschlussen (6) 
fur Anlenkstellen zum modularen Ankoppeln der Greifbak- 
ken (8) besteht und daB eine der ersten entsprechende zwei- 
te Kupplungsplatte (5) vorgesehen ist, die gegenuber dem 
f- Stellantrieb (2) ortsf est ist. 
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Beschreibung Weise Greifbackeiikombinationen, die werksmckange- 

BescnreiDung zugre if e n. Die verschiedenen AnschJuBmoghchkei- 

Die Erfindung betrifft einen Greifer. insbesondere fflr ^Je» eMenG^fer an 

S^SiS^AiJeiikstellenjeweibdieBi^ einer in einer zweiten Ebene «*^2SSr 

SBESfiSS^E =S=55gr=a: 

L a^ebb^ a* . deaae, Ende * tbebb, «i«SaSSSSS*b*l« * VOJ 

■ iSSSTMinS. Sheit die in der Rotatioiisadi- Die Attswedtaelbarlteit der KuppltmgaplatM erbbbt 
^^S^^?»S£»5Sder-EW»l( die FtadbiBtItdi.se. modular AMIMW 
se des Grafcts W"Lg der KoibenstanBe and dent beispietotreise e nach 14M*<,k* 

gesehen, ^ fa einer ersten Ebene ver lauf en, wobei der zwischen 

_ daB die erste Platte aus einer Knpplungsplatte den Anlenkbereichen ^g^SShSStS 

mit mehreren Anschlflssen fQr Anlenkstellen zum allel versetzt in einer zweiten E«™™; C J 

S=5^P* der Gretfbacken besteht 45 ^SeSS^^K 

-JaBeinedererstenentsprechendezweiteKupp- mit umgekebrter Anordnung der Flachbleche das Sche- 

ZtSZZSEt * * Segenflber Scherengelenk kann folglicb aus vier 

Stellantnebortsfestist ^ id entischenFlachblechenzusanimengesetztwerden,nirt 

Die Flexibilitat der Greifvorrichtung wird dadurch denen bei niedrigem Gewicht hohe Krafte ubertragen 
errdchtdaBzweigleichartigeKupplungspIattenftodas werdenkSnnen Bezugnahme auf die 

gelenke aufweisen, urn modular an unterschiedhchen 55 erlautert 

sttsaStSMSsas? 

Sd^^oSetS SSSem MoSW- « 4 3 eine S eite»^eh. etoea zwetten AuafObrungs- 
wand auseewechselt werden muB. SchlieBlich werden beispiels, 

SJ-cTauTSie Kosten reduziert. da nicht fur jede Fig. 4 eine Frontansicht des Ausfutarungsbeispieb ge- 

SSb^SS? ** S ° nderanfertigUng einCS eine Ansicht der Koppel von der Linie V-V in 

^S^^^L^^Z 65 BeinScherengeienkine^erFrontan.ich, 
£ iSSacLe angeordnet sind Dieser unter- Hg. 7 einen Gretferfinger m Seitenansicbt, und 
soMeSSe AbSnd ermoglicht bierbei in vorteilhafter Rg. 8 eine Draufsichtauf denGretferfinger. 
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Der in Fig. 1 gezeigte Greifer ist am Ende eines Ar- 
mes eines Handhabungssystems, beispielsweise eines 
Roboters, angeordnet und mit diesem liber eine Welle 1 
verbunden. Koaxial mit der Welle ist ein Stellantrieb 2 
vorgesehen, der in dem AusfQhmngsbeispiel der Fig. 1 
aus einer Kolben-Zylinder-Einheit besteht, aus der rela- 
tiv zu der Welle 1 koaxial mit der Rotationsachse eine 
Kolbenstange 3 hin- und herbewegt werden kann. 

Der Stellantrieb 2 verschiebt iiber die Kolbenstange 3 
eine erste Kupplungsplatte 4 relativ zu einer zweiten 
Kupplungsplatte 5j, die parallel zur ersten Kupplungs- 
platte 4 verlauft, an dem Stellantrieb 2 befestigt ist und 
somit gegenuber dem Stellantrieb ortsfest ist 

Es sei hiertiei klargestellt, IdaB der Stellantrieb 2 und 
die Kolbenstange 3 nicht zwangslaufig koaxial mit der 
Rotationsachse des Greifers angeordnet sein miissen, 
sondern an beliebiger Stelle zwischen den Kupplungs- 
platten angreifen kdnnen. 

An den Kupplungsplatten 4, 5, die vorzugsweise iden- 
tisch sind, sind mehrere AnschlOsse 6 fQr Anlenkstellen 
eines Scherengelenks 7 vorgesehen, das eine parallel 
gefflhrte langsverschiebungsfreie Offnungs- oder 
SchlieBbewegung der Greifbacken 8 erindglicht. 

Die AnschlQsse 6 auf den Kupplungsplatten 4 und 5 
erlauben das modulare Ankoppeln der Greifbacken 8 an 
unterschiedlichen Stellen auf den Kupplungsplatten 4,5, 
so daB eine Vielzahl von Greiferkombinationen fOr zen- 
trisches oder nichtzentrisches Greifen nach speziellen 
Werkstuckerfordernissen verwirklicht werden konnen. 
Die unterschiedlichen Abstande der AnschlOsse 6 von 
der Rotationsachse ermoglichen dabei die Konstruktion 
von Flachgreifern aber auch die Konstruktion von spe- 
ziell an unterschiedliche WerkstOckformen angepaBten 
Greifern. 

Ein Scherengelenk 7 besteht aus zwei gleich langen 
Lenkern 11, 12, die in ihrer Mitte Qber eine Drehachse 
scherenartig miteinander verbunden sind. Die Lenker 
1 1, 12 sind aus zwei Flachbiechen 10 zusammengesetzt. 

Die Anlenkbereiche 13 an den jeweiligen Enden der 
Flachbleche 10 verlaufen in einer ersten Ebene, wobei 
der zwischen den AnJenkbereichen 13 befindliche Zwi- 
schenbereich 14 in einer zweiten Ebene verlauft le zwei 
entgegengesetzt gegeneinander gesetzte Flachbleche 

10 bilden einen Lenker 11, 12, wobei die beiden Lenker 
1 1, 12 eine umgekehrte Anordnung der Flachbleche auf- 
weisen, damit das Scherengelenk 7 gebildet werden 
kann. 

Wie aus Fig. 1 ersichtlich, verlauft also beim Lenker 

11 die zweite Ebene auBen, wahrend bei dem Lenker 12 
die zweite Ebene innen angeordnet ist, so daB der Len- 
ker 12 sich in dem Zwischenraum des Lenkers 11 urn 
den Drehpunkt der Drehachse des Scherengelenkes frei 
bewegen kann. Der Abstand zwischen der ersten und 
der zweiten Ebene ist bei alien Flachbiechen 10 gleich, 
so daB die Scherengelenke 7 aus gleichartigen Bauteilen 
zusammengesetzt werden konnen. 

Die Anlenkstellen 15, die mit den Anschliissen 6 der 
Kupplungsplatten 4, 5 gekoppelt sind, bestehen aus ei- 
nem U-Profil, in das die Anlenkbereiche der Lenker 11, 

12 eingreifen, wobei die Anlenkstellen 15 gelenkig mit 
den Lenkern verbunden sind Auf Grund der Gleichar- 
tigkeit der aus den Flachbiechen 10 bestehenden Lenker 
kdnnen auch alie Anlenkstellen 15 gleichartig gestaltet 
sein. 

Die Anlenkstellen 15 kSnnen mit den Kupplungsplat- 
ten verschraubt sein oder in sonstiger Weise mit diesen 
ldsbar verbunden sein. 

Die den Anlenkstellen 15 gegeniiberliegenden Enden 



der Lenker 11, 12 sind mit der Greifbacke 8 verbunden. 
Der Lenker 11 ist hierbei mit einem relativ zur Greif- 
backe unbeweglichen Gelenk 16 verbunden, wahrend 
der Lenker 12 Ober ein bewegliches Gelenk 17 mit der 
5 Greifbacke 8 verbunden ist 

Die Greifbacke 8 besteht aus einer U-fdrmig gestalte- 
ten Koppel 18 und einem Greiferfinger 19, der langsyer- 
schiebbar und arretierbar in der Koppel angeordnet ist 
Die Seitenwande der U-formigen Koppel 18 weisen 
io Langlocher 20 auf, in denen das bewegliche Gelenk 17 
parallel zur Rotationsachse in einer Laufbuchse, z.B. ei- 
ner Polyamidgleitbuchse, gefOhrt ist 

In Fig. 1 sind zwei Positionen der Greifbacken 8 dar- 
gestellt, die sich je nach Position der Kolbenstange 3 aus 
is der unterschiedlichen Stellung des Scherengelenks 7 er- 
geben. Es ist dabei erkennbar, daB die Greifbacken 8 
langsverschiebungsfrei parallel verstellbar sind. 
Fig. 2 zeigt eine Vorderansicht des Greifers gemaB 
, Fig. 1. Die Kupplungsplatten 4, 5 dieses Greifers sind 
20 rechteckffirmig gestaltet, wobei insgesamt acht An- 
schlOsse 6 auf dem Umfang verteilt in der Nahe des 
Randes angeordnet sind, und zwar ein AnschluB 6 in den 
jeweiligen Ecken und jeweils ein weiterer AnschluB 6 in 
der Mitte zwischen den Eckanschlussen. 
25 Die Anschliisse 6 bestehen jeweils aus einem Loch 26 
in den Kupplungsplatten 4,5 und aus einer Aussparung 

27 am Rand der Kupplungsplatten. Die Greifbacken 8 
kdnnen mit 16sbaren Verbindungsmitteln durch die L6- 
cher 26 hindurch befestigt werden, wobei die Ausspa- 

30 rungen 27 als Verdrehsicherung dienen, indem ein Vor- 
sprung der Anlenkstelle 15 in die Aussparung eingreift 

An jeder AnschluBstelle 6 kann eine Greifbacke 8 
angeordnet werden, d.h. an jeder der Langs- und Quer- 
kanten in drei Positionen. Fig. 2 zeigt eine Anordnung 

35 der Greifbacken 8, mit der ein sogenannter Dreifinger- 
Flachgreifer realisiert werden kann. Ein solcher Flach- 
greif er dient z.B. dazu, Bleche zu greifen. 

Die Greifbacken 8 sind bei dem Ausftihrungsbeispiel 
der Fig. 2 derart verteilt, daB zwei Greifbacken auf der 

40 einen Seite in den Ecken der Kupplungsplatten befestigt 
sind, wahrend die in Gegenrichtung wirkende Greifbak- 
ke auf der anderen Seite der Kupplungsplatten 4, 5 mit- 
tig angeordnet ist, so daB der Greifer fflr gerade aber 
auch gekrttmmte Flachbleche geeignet ist 

45 Die Fig. 3 und 4 zeigen ein weiteres Ausftihrungsbei- 
spiel eines Vierfinger-Greifers, der beispielsweise fOr im 
Querschnitt rechteckige WerkstOcke geeignet ist Dabei 
kann eine Feinanpassung an die MaBe des WerkstOcks 
Qber Spezialbacken 22 unterschiedlicher Form und Aus- 

50 dehnung erfolgen, die an dem Greiferfinger 19 der 
Greifbacken 8 befestigt werden konnen. 

Die Spezialbacken 22 konnen an dem Greiferfinger 
auch als AuBenbacken befestigt sein, wodurch es m6g- 
lich ist, den Greifer auch als Innenspannvorrichtung zu 

55 verwenden, wobei die Greiferfinger in einen Hohlraum 
eines Werkstticks hineingreifen. 

Die Greiferfinger 19 konnen auf Grund der symme- 
trischen Anordnung der als Fflhrung dienenden Nasen 

28 und der gegebenenfalls zusatzlich vorgesehenen Be- 
60 f estigungsvorrichtungen 33, 34 sowohl von der vorderen 

Seite, wie in Fig. 3 dargestellt, oder auch von der hinte- 
ren Seite in die Koppel 18 eingeschoben seia In Verbin- 
dung mit nach innen oder auBen vorstehenden Spezial- 
backen 22 werden dadurch weitere Anwendungsmdg- 
65 lichkeiten des Greifers eroffnet 

Fig. 5 zeigt eine Ansicht einer Koppel von hinten, wie 
in Fig. 3 angedeutet Die Koppel 18 besteht aus einem 
U-fdrmigen Profil, in dessen Seitenwanden 21 Langld- 
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cher 20 fur das bewegliche Gelenk 17 des Lenkers 12 
vorgesehen sind. Jeweils zwei nach innen vorspnngende 
Nasen 28 in den Wanden 21 der Koppel 18, und zwar 
jeweils zwei gegenuberliegende Nasen am vorderen 
undhinteren Ende der Koppel 18dienenals FQhrung fur 
den Greiferfinger 19, der in der Koppel 18 langsver- 
schiebbar angeordnet ist Mit Hilfe von Feststellschrau- 
ben 33 oder einer sonstigen Arrenervornchtung kann 
der Greiferfinger 19 in einer bestimmten Position arre- 

^DeTGr^erfinger 19 kann in der Koppel 18 auch 
schraubenlos durch Einf edern einer freigestanzten Zun- 
ge 31 in eine Aussparung 29 in der Bodenwand 30 der 
Koppel 18 bef estigt werden, wobei ein Anschlag 32 des 

_ *.» r is v^KSnHnncr mit pin em durch die 



finger 19, dh. der Abstand der Kupplungsplatten 4, 5 
einen vorbestimmten Wert nach AbschluB des Greif- 
vorgangs aufweist oder dieser unter- oder Oberschntten 
wird. 

s Femer laBt sich ein mit einem Positionsdetektor ver- 
sehener Greifer fOr Sortierprozesse unterechiedhcher 
Werkstttcke verwenden, indem das nach dem /.ugnrr 
anUegende MeBsignal des Positionsdetektors in einen 
Steuerimpuls fur die Bewegungdes Roboterarros umge- 
to setzt wird, so daB die gegriffenen Teile je nach festge- 
stelltem Durchmesser in unterschiedliche Positionen ge- 
bracht werden. . . , 

Der Positionsdetektor kann aus einem mechamscn 
gekoppelten oder berQhrungslosen Sensor bestehen. 

Zunge 31 gebUdeten Gegenanschlag eine definierte La- {*™Tdimen Position von einem an der AuBenwand 
ge d g es Grliferfingers 19 to D|^gJ* ^SSSbS^S^t^^^ 

schrauben 33 konnen gegebenenfalls als zusatzliche Si- d ^g™^ M<tete fi OWIl kdnne n auch induktive Na- 

cherungverwendet werden. . . .. h-ninssschalter Lichtschranken oder mechanische 

Fig. 6 zeigt detaillierter euie F™^™^- 20 SSSSSwweSt werden, die den Abstand zwi- 
backe 8 mit dem aus den Lenkern 11 12 ^bJdeten ^SeWen Kupplungsplatten messen. Znm Befe- 
Scherengelenk 7. Die an den beiden Ender i der ^Lenker ^ e °^^ Positionsdetektoren kdnnen in vorteilhaf- 
*£ZttZ^<S^^S£ die AnscMOsse 6 der Kupplungsplatten 

SffiS SdSi in der zweiten Ebene verlaufen- * VjfigggZ^ k5nnen auch ^ einer Kraft- 
den Zwischenbereich 14, sind bei alien Lenkern gleich. J^^^ZTZ, z3. mit DehnmeBstrei- 
obwoMsiesichmdempeuzpleiiklcreu^n. ^SsteEntrieb 2 bis zu einer vorgegebenen 

^KS^wS^rd^SS mSibzw.n^alenSpannkraftzusteuern 
beschranktVielmehrkonnen die Kupplungsplatten 4,5 30 
an kompiizierte WerkstOckformen angepaBt sein und 
z3 bogenfdrmig gestaltet sein. Auch kdnnen die An- 
schlusse 6 beUebig auf der Kupplungsplatte nach spe- 
ziellen WerkstQckerfordernissen angeordnet sein. 

Die Fie. 7 und 8 stellen den Greiferfinger 19 in zwei 35 
Ansichten dar. Die Zunge 31 ist einstuckig mit dem Fin- 
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ger aus dem Volimaterial ausgestanzt und schnappt 
beim Einschieben des Greiferfingers 19 in die aus den 
Nasen 28 und der Bodenwand 30 gebildete FQhrung der 
Koppel in eine in der Bodenwand 30 vorgesehene Aus- 
sparung 29 ein. Dabei begrenzt der Anschlag 32 an dem 
Greiferfinger 19 die Einschubbewegung von beiden Sto- 
len der Koppel 19. Der Greiferfinger 19 1st durch die 
fedemde Zunge 31 und den Anschlag 32 f est arretted. 
Fur den Fall, daB eine zusatzliche Sicherung erwunscht 
ist, kann der Greiferfinger 19 zusatzlich mit den Schrau- 
ben 33 befestigt werden, wobei der Greiferfinger 19 
entsprechende GewindelScher 35 aufweist Am vorde- 
ren Ende des Greiferfingers 19 sind zum Befestigen der 
Spezialbacken 22 Befestigungsbohrungen 34 angeord- 

flC Der SteUantrieb 2 kann mit einem in den Zeichnungen 
nicht dargestellten Positionsdetektor versehen sein, der 
den Abstand der Kupplungsplatten 4, 5 und damit letzt- 
Hch die Position der Greiferfinger miBt. Mit einem sol- 55 
chen Positionsdetektor kdnnen nicht nur die Endlagen 
der Greiferfinger 19 sondern auch die Zwischenpositio- 
nen bestimmt werden, wobei die Signale des Positions- 
detektors dazu verwendet werden konnen, die Ansteue- 
rung des SteUantriebs 2 kurz vor den Endlagen zu 60 
dampfen, urn beispielsweise ein sanftes Greifen zu er- 
moglichen. Ein solches sanftes Greifen mit reduzierter 
Geschwindigkeit kurz vor vorgegebener Endposition 
verringert auch den VerschleiB eines solchen Greifers. 

Der Positionsdetektor kann darQber hinaus dazu ver- 
wendet werden festzustellen, ob ein bestimmtes Ted 
gegriffen worden ist und ob es richtig gegriffen worden 
bt, indem Gberpruft wird, ob der Abstand der Greifer- 
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1. Greifer, insbesondere fttr Handhabungsgeriite, 
der urn eine Rotationsachse drehbar ist, mit einem 
SteUantrieb (2), der eine Platte (4) relativ zu dem 
Stellantrieb (2) parallel in unterschiedliche Positio- 
nen verschiebt, wobei an der Platte (4) und an dem 
SteUantrieb (2) an gegenttberliegenden Anlenkstel- 
ien (15) jeweils die Enderi mindestens ernes ein 
Scherengelenk (7) bildenden gleichschenkligen 
Lenkerpaares (11, 12) angelenkt sind, deren andere 
Enden an einer Greifbacke (8) derail angelenkt 
sind, daB ein Gelenk (17) langsverschiebbar ist, da- 
durch gekennzeichnet, 

- daB die erste Platte aus einer Kupplungs- 
platte (4) mit mehreren Anschlttssen (6) fur An- 
lenksteUen zum modularen Ankoppeln der 
Greifbacken (8) besteht, 

- daB eine der ersten entsprechende zweite 
Kupplungsplatte (5) vorgesehen ist, die gegen- 
fiber dem SteUantrieb (2) ortsf est ist 

2 Greifer nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Anschlttsse (6) fttr die Anlenkstellen mit 
unterschiedlichem Abstand von der Rotationsachse 
angeordnet sind. 

3. Greifer nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB auf den Kupplungsplatten (4, 5) in 
zueinander orthogonalen Richtungen jeweils meh- 
rere Anschltisse (6) zu einer gedachten Langsachse 
der Kupplungsplatten (4, 5) spiegelsymmetrisch anr 
geordnetsind. 9 

4. Greifer nach einem der Anspruche 1 bis 3, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Kupplungsplatten 
(4,5)auswechselbarsind. L . A , 

5. Greifer nach einem der Anspruche 1 bis 4, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Kupplungsplatten 
(4, 5) eine werkstQckangepaflte Kontur aufweisen. 
6 Greifer nach Anspruch 1 bis 5, dadurch gekenn- 
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zeichnet, daB mehrere simultan gesteuerte Stellan- 
triebe (2) die Kupplungsplatten (4, 5) relativ zuein- 
ander verschieben. 

7. Greifer nach Anspruch 1 bis 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Greifbacke (8) aus einer Koppel 5 
(18) und einem in der Koppel (18) langsverschieb- 
bar gefiihrten und arretierbaren Greiferfinger (19) 
besteht. 

8. Greifer nach Anspruch 7, dadurch gekennzeich- 
net, daB an dem Greiferfinger (19) werkstQckange- 10 
paBte Spezialtyacken (22) befestigt sind. 

9. Greifer nach Anspruch 7 oder 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, , 

- daB die Koppel (18) aus einem U-Profil be- 
steht, 15 

- daB das an der Koppel (18) ortsfest ange- 
ordnete Gelenk (16) des Scherengelenks (7) 
zwischen den zueinander parallelen Wanden 
(21) der Koppel (18) angeordnet ist und 

- daB das langsverschiebbare Gelenk (17) 20 
zwischen den zueinander parallelen Wanden 
(21) der Koppel (18) in Langldchern (20) der 
Wande(21)ver,lauft. 

10. Greifer nach Anspruch 1 bis 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB alle Lenker (11, 12) aus identischen 25 
Flachblechen (10) zusammengesetzt sind, deren 
Anlenkbereiche in einer ersten Ebene veriaufen, 
wobei der zwischen den Anlenkbereichen (13) be- 
findliche Zwischenbereich (14) parallel versetzt in 
einer zweiten Ebene verlauft derart, daB jeweils 30 
zwei entgegengesetzt orientierte Flachbleche (10) 
einen ersten Lenker (1 1) bilden, der mit einem zwei- 
ten Lenker (12) mit umgekehrter Anordnung der 
Flachbleche (10) das Scherengelenk (7) bildet 

11. Greifer nach Anspruch 1 bis 10, dadurch ge- 35 
kennzeichnet, dafl die an den Anschltissen (6) der 
Kupplungsplatten (4, 5) befestigten Anlenkstellen 
(15) aus einem U-Profil gebildet sind, in das die 
Enden der Lenker (1 1, 12) eingreifen. 

12. Greifer nach Anspruch 1 bis 11, dadurch ge- 40 
kennzeichnet, daB der Stellantrieb (2) aus einer 
Kolben-Zylinder-Einheit besteht, an der die zweite 
Kupplungsplatte (5) befestigt ist und daB die erste 
Kupplungsplatte (4) an der Kolbenstange (3) der 
Kolben-Zylinder-Einheit befestigt ist 45 

13. Greifer nach Anspruch 1 bis 1£ dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Stellantrieb (2) aus einem 
Schneckenantrieb besteht, der die bewegliche 
Kupplungsplatte (4) verstellt 

14. Greifer nach Anspruch 1 bis 13, dadurch ge- 50 
kennzeichnet, daB der Stellantrieb (2) mit einer 
Feineinstellung fur den Abstand der beiden Kupp- 
lungsplatten (4, 5) versehen ist. 

15. Greifer nach Anspruch 1 bis 14, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Stellantrieb (2) mit einem 55 
Positionsdetektor versehen ist, der ein Positionssi- 
gnal an die Steuerung fQr die Greiferposition uber- 
tragt 

16. Greifer nach Anspruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Positionsdetektor den gegenseiti- 60 
gen Abstand der Kupplungsplatten (4, 5) miBt 

17. Greifer nach Anspruch 15 oder 16, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB mindestens ein Greiferfinger 
(19) mit einer KraftmeBeinrichtung versehen ist, die 
ein Steuersignal an den Stellantrieb (2) Qbertragt 65 
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